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ระบบวช่ัินส ำหรับแขนหุ่นยนต์ป้อนอำหำรคนพกิำร 

บทน ำ 
การติดตามวตัถุดว้ยภาพ โดยใชห้ลกัการ SIFT Feature จะเหมาะ

ส าหรัภภาพี่มม่การเลล่มยแปลล สภาพปส  การเลล่มยแปลล ขแาด ปละ 
ีิศีา ขอ วตัถุ จึ สามารถแ ามาลระยกุตใ์ชช่้วยใหป้ขแหุ่แยแตห์ยภิจภัวตัถุ
ี่มตอ้ การได ้ใแ าแวจิยัแ้่ไดแ้ าหลกัการด ักล่าวมาใชห้าต าปหแ่  ปละมุมี่ม
ี ากภัปแวระแาภขอ ดา้มชอ้แภแถาดอาหาร เพืมอส่ ขอ้มูลด ักล่าวให้ปก่
ปขแหุ่แยแตเ์พืมอสามารถหยภิจภัดา้มชอ้แไดอ้ยา่ ถูกตอ้  
ปัญหำ 

การแ าปขแหุ่แยแต์มาช่วยล้อแอาหารคแพิการโดยีัมวไลจะตอ้ ม่
การระภุต าปหแ่ การเคลืมอแี่มไวป้ลว้ หรืออาจจะเล็แการควภคุมดว้ยมือ ี า
ให้ขาดความเล็แระภภอตัโแมติั การใช้กลอ้ มาช่วยหาต าปหแ่ ขอ วตัถุ
ปภภอตัโแมติั โดยกลอ้ จะติดไวภ้แสุด 2 ตวั เหแือปขแหุ่แยแต ์เพืมอสร้า 
ภาพปภภสเตอริโอ ส าหรัภหาความลึกขอ วตัถุ ปต่การใช ้SIFT Feature ย ัม่
ลัญหาเรืม อ การใช้เวลามากใแการค าแวณ จึ ต้อ หาวิธ่ี าให้เร็วข้ึแเพืมอ
สามารถแ ามาใชไ้ดจ้ริ  

 
รูปแสดงภำพรวมของระบบ  

 

ผลที่คำดหมำย 
จะไดร้ะภภวชิัมแี่มเร็วพอส าหรัภการลระมวลผลภาพี่ม

จะสามารถหาต าปหแ่  ถว้ย ปกว้ ชอ้แ รวมีั้ ีิศีา ความเอ่ย 
ขอ ชอ้แ ปลว้ติดตามวตัถุี่มหาได ้ ภแถาดอาหารขอ รถเขแ็คแ
พิการ ปละสามารถี า าแร่วมกภัปขแหุ่แยแตล้์อแอาหารคแ
พิการได ้

 

เอกสำรอ้ำงองิ 
[1] David G. Lowe. : Object recognition from local scale-
invariant features, International Conference on Computer Vision, 
Corfu, Greece (September 1999), pp. 1150-1157. 
[2] David G. Lowe. : Local feature view clustering for 3D object 
recognition, IEEE Conference on Computer Vision and Pattern 
Recognition, Kauai, Hawaii (December 2001),pp. 682-688. 
[3] David G. Lowe. : Distinctive image features from scale-
invariant key-points, International Journal of Computer Vision, 
60, 2 (2004), pp. 91-110. 

อำจำรย์ทีป่รึกษำ : รศ.ดร. สยำม เจริญเสียง                                                                                                         
ผู้วจิัย:   นำย บพติร ช่วยคง 
 

แนวทำงกำรวจิยั 
เริมมจากการพฒัแาโลรปกรมการลระมวลผลภาพโดยใช้

หลกัการ SIFT Feature เล็แปกแหลกั ปละการพฒัแาโลรปกรมสเตอริ
โอวชิัมแเพืมอหาความลึกขอ วตัถปุลว้แ าไลหาความเอ่ย ขอ วตัถุได ้
โดยระภภวชิัมแจะตอ้ สามารถี า าแไดภ้ายใแหอ้ ี่มม่สภาพขอ ปส 
ไม่เี่ากแัใแปต่ละส่วแขอ หอ้  ปละเมืมอไดต้  าปหแ่ ปละมุมเอ่ย ขอ 
ลลายดา้มชอ้แ (x,y,z)  ปละต าปหแ่  ขอ ถว้ย (x,y) ปลว้จะม่การสร้า 
เสแ้ีา  3 มิติเพืมอส่ ขอ้มูลใหป้ขแหุ่แยแตเ์ขา้มาหยภิได ้

 
รูปแสดงกล้อง 2 ตวัส ำหรับท ำสเตอริโอวช่ัิน 


